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論文の内容の要旨
ポリオによって四肢に蘇痔が残った者は、著しい呂常動作の密難とポリオ後症候群による更なる遥動機能
低下の可能性を抱えているが、今日に至るまで機能の補完・支援・改善に繋がる効果的な対処法は春在して
いない。本研究では、ポリオ後患者の著しく低下した麻棒肢の筋力を補い、運動機能を向上させ、日常勤作
支援を可能とする基礎技術の研究開発を自的としている。
呂的達成のため、随意的動作支援の可能性の検討、麻薄肢の随意的な動作支援方法の提案、実証試験によ
る手法の有効性の確認、汎用性の検討を行うことで従来にない新しい基礎技術の研究開発を推進している。
麻捧肢から検出される生体電位信号は健常者に比べて著しく微弱でスパースであり、また動作意思と異なっ
ていたためそのままでは支援不可能であるため、まず、バイオフィードバックを用いた訓練システムと訓練
方法を提案し、動作意思と異なる信号が発生する状態を改善している。当該対象者に対しては、伸展動作時
に屈曲筋側から発生していた動作意思と異なる信号は、 20分の訓練によって 70%の改善が確認されている。
また、麻捧肢の随意的な動作支援を行うために筋神経系の動作原理に着呂し、神経の発火頻度に基づいた信
号の補完・トルク生成を行うサイパニック随意制御を提案している。実証試験では、提案手法を組み込んだ
ロボットスーツ HALを片下肢に麻湾を有するポリオ後患者が装着し、任意の角度まで屈曲・維持・伸展で
きる随意的な関節動作、歩行、立ち座りといった呂常動作を支援することができており、提案手法の有効性
を示している。更に、信号の発生状態から複数のポリオ後患者に対して本手法が適用可能である事と、類似
症例として Ll部損傷による下校不全麻薄脊損患者の麻痔肢を随意的に支援できる事を示している。
本研究では、手法の提案、基礎実験、実証試験、評備を通して、提案手法の有効性を示し、ポリオ後患者
の運動機能の補完・支援・改善を実現する新しい基礎技術の研究開発に成功している。
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審査の結果の要旨
本論文では、ポリオによる四肢麻痔者の日常動作の支援とポリオ後症候群による更なる運動機能低下に焦
点をあて、ロボットスーツめ止の技術を進化させることによって、著しく低下した麻棒絞の筋力を補い、
運動機能を向上させ、日常動作支援を可能とする新しい技術の研究開発を目的としている。
当該研究では、ポリオウイルスによって多くの運動ニューロンを失ったポリオ後患者に対して、従来不可
能とされてきた機能の補完・支援・改善を実現する基礎技術を世界で初めて実現しようとするものである。
手法の提案、基礎実験、実証試験、評価を通して、重度の麻痔を有するポリオ後患者が約五十年ぶりに本人
の意思で患い通りに脚を動かし、バイオフィードバックによる屈筋・伸筋のバランス機能を改善させ、立ち
座り動作や歩行動作を実現し、本研究の有効性を示している。
本研究は、ポリオ後患者の運動機能の補完・支援・改善を実現する新しい基礎技術を研究開発したもので
あり、同様の障害を有する方々へ広く適用可能な技術としての展開が期待され、工学的にも、また、社会的
にも有用な研究成果であると判断される。
よって、著者は博士(工学)の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
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